KONU-2: ROBOTIK KESIF VE KURTARMA SiSTEMI

Amag ve kapsam:

Bu projenin amaci, hedef ortamda ses, gorunti ve ortam bilgilerinin (sicaklik, gaz, koku, sivi
varligi) tespit edilmesine ve hedef alan iginde canli varliginin ve yerinin belirlenmesini
saglayacak bir gezgin robot sisteminin gergeklestirimesidir. Tasarlanacak olan robot sistemi
tekerlekli bir mekanikle hareket edecektir. Robot hareket yonundeki engelleri asabilecek ve
ortamda, gézlemleme ve algilama amaciyla hareket edebilecektir. Uzerinde bulunan sensérler
araciligi ile ortam verilerini toplayabilecek, ses ve gorunti iletimi yapabilecektir. Toplanan
veriler kablolu veya kablosuz olarak merkezi birime iletilebilecektir. Bu kesif ve kurtarma
robotunun kapal alanlarda kullanilacadi géz 6ninde bulundurularak, konum bilgisi icin bir
kiresel konum belirleme sistemi (GPS) kullanilmayacak (sadece baslangig noktasinin
belirlenmesi icin GPS sistemi kullanilacaktir), hareket rotasini hesaplayan ve hangi konumda
oldugunu belirleyecek bir algoritma gerceklestirilecektir. Robot, amacina uygun olan hedefe
ulagsmak igin ortamda hareket ederek ortamda canh vs. varligina rastlamazsa baslangi¢
noktasina geri dénecektir.

Not: Hedef alandaki engeller, canl varlik bdlgeleri jari tarafindan sunum guni belirlenecek ve
tum takimlar ayni alan Uzerinde ¢alismalarinin basarilarini gdstereceklerdir.

Tasarim Projesi dersi igcin minimum c¢iktilar:

1. Proje dosyasi. Bélim Bagkanligi tarafindan belirlenen formata uygun, dizgin ve
anlasilir bir Turkge ile hazirlanmis olmasi gerekmektedir. Dosyada projenin A ve B
planlari, kullanilacak ekipman, yaklasik butge, ¢alisanlarin gérev ve sorumluluklari,
adam/ay cizelgesi ve A planina iliskin Gantt gizelgesi bulunmalidir.

2. Tekerlekli, engel algilayabilecek bir gezgin robot mekanizmasi, elektronik donanimi
ve yazilimi tamamlanacaktir. Hareket ydntemi icin yazilimlar gergeklestirilecektir.
Uzerinde ortam verilerinin alinmasi, canh tespitinin yapilabilmesi, ses ve goriint
alinabilmesi igin uygun sensdrler bulunmali, buna gére bir elektronik donanim ve
yazilim tasarlanmalidir.

Bitirme Caligmasi i¢in minimum cgiktilar:

Hedef alanda hareket edebilmesi ve canli vs. varligini tespit edebilmelidir. Ortam verileri ve
canli varhgi merkezi kontrol birimine iletilebilmelidir. Hedef alanda robotun gittigi rota ve
mesafeler belirlenmeli ve merkezi birime iletiimelidir. Alan tarandiktan sonra baslangig
noktasina geri donulmelidir.



